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　　　　Fig．6．　Height　of　Camera
2，2．4　Determination　of　height　of　wide　view　camera
　　As　the　exclusive　area　is　monitored　in　three　dimension，　the　height　and　the　angle　of　inelinatibn　of　the　camera
should　be　determined　as　follows．
（1）　ln　one　exclusive　area，　the　vertex　is　shown　as　Pf　（k，　yi）　（i＝＝1，　2，　’”　NV）
It’is　assiumed　that　the　camera　is　set　at　（　Zi　）　height　from　Pi　as　shown　in　Fig．6．’
（2）　The　distance．from　Pi　to　Pi　is　put　as　d（　Pi，　Pi　）
　　As　the　distance　d（　Pi，　Pi　）　be60mes　maximum，　the　farthest　point　Pii　from　camera　is　determined．
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　d（PiPii）＝max　d（Pi，t’i）　．　，　（3）
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　2　S’i　suV
　　And　the　height　of　carnera　（　Zi）　can　be　calculated　by　the　following　equation．
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　zl＋d（P、p，、）2＝＝LD2　　　　　　　　．　　　　　　　．　　　　（4）
（3）　lt　is　assumed　that　the　・angle　of　inclination　of　the　camera　is　6　and　the　height　of　the　monitored　object　is　less
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than　HD．　For　monitoring　the　o切ect　at　Pi，，　the　equation　tan（δ＋θ）＝d（P1，　Pの／（ZpHo）
the　angle　of　inclination　of　the　camera　（　6　）　can　be　derived　from　it．
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　＆＝［tan［’W（PiliP：‘）j）一e
must　be　satisfied．　So
（5）
Where，　2　e　is　the　vertical　visual　angle　of　the　camera．
2．3Cost　of　Monitori．ng　System
　　The　determined　exclusive　area　is　shown　as　EAm．（mこ1，2，…NEA）．And　the　location　point　of　wide　view
cam6ra　is　done　as　CPm（）⊆。，　ym，　zm）．The　construction　cost（TC）of　the．monitoring　system　is　estimated　as．fbllows．
（1）Cost　factors
CC：cost　of　a　wide　view　camera
　　CL：cost　of　setting　wire　from　camera　to　control　syste’m
　　CFC：f玉xed　cost　of　control　system（include串the　software　cost）
　　CVC：variable　cost　of　control　system　f士om　number　of　camera
（2）　Total　construction　cost（TC）
　　The　distance　from　the　position　of　con重rol　room　to　the　position　of　camera（CPm）is　put　as　LCPm．　Total　cost　is
calculated　by　equatiofl　（6）．
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　り　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　TC・・＝CC・NEA＋CL・Σ二LCPI。＋CFC＋CVC・NEA　．　　　　　　　　（6）
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　i■＝；1
（3）　The　eonstruction　cost　using　other　monitoring　method　is　calculated　and　compared　with　TC．
　If　TC　is　less　than　that　of　other　method，　the　proposed　monitoring　system　is　adopted．
3．　CONCLUSIONS
　　A　monitoring　system　has　been　proposed　to　monitor　the　three　dimensiop　area．　For　this　purposg，　the　wide　view
camera　whose　visual　angle　is　greater　than　z／2　was　developed　by　’モ盾高b奄獅奄獅〟@som 　usual　cameras．　The
monitored　area　was　divided　into　some　small　areas　by　three　kinds　of　basic　sh．ape　（rectangular　form，　L－form　and
convex　form）　．　Every　small　area　was　monitored　by　one　camera．　The　nuMber　and　the　three　dimensional　position
of　camera　were・　determined　by　’the’divjded　areas　based　on　the　criterja．　And　the　construction　cost　was　also
estimated　by　the　various　cost　factors．
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